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(54)Tiae: AlHOMATIC READING APPARATUS FOR PKm DISH PROVIDED WITH A LID 
(54) Titre: APPAREIL DE LECTURE AUTOMAHQUE POUR UNE BOITB DB PEIRI MUNIE D'UN COUVERCLB 

(57) Abstract 

The invention concerns an 
automatic reader for an apparatus 
utilising agar diffusion technique, 
comprising inside a mount frame 
illuminating means (17), an 
electronic CDD camera (19), 
and means for placing a Petri 
dish in the illumination field of 
said illuminating means and said 
camera field. The invention Is 
characterised in diat die mount 
frame comprises automatic 
gripping means (74-82) for 
gripping tlie edges of a lid of the 
dish and automatic lifting means 
(70-73. 83-87) for lowering 
die gripping means into a low 
position for gripping or placing 
the lid and for lifting the gripping 
means into a high position, 
wherein the lid is outside said 
illumination and camera fields. 

(57)Abr^g^ 

Appareil de lecture automatique d*un antibiogramme, comportant k Tint^rieur d'un b&ti un moyen d'^clsurage (17), une cam6ra 
^lectronique CCD (19), et des moyens pour mettre une boite de Petri dans le champ d*^lairage dudit moyen d'telairage et dans le champ 
d'observation de ladite camte, caract6ris6 par le fait que le bid condent des moyens de pr^ension automatiques (74-82) pour saisir les 
boids d*un couvercle de la botte et des moyens de levage automatiques (70-73. 83-S7) pour abaisser les moyens de prehension dans une 
position basse de prise bu de pose du couvercle et pour 61ever les moyens de prehension dans une position haute, dans laquelle le couvercle 
est hors des champs d'6clairage et d'observation pt€cites. 
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APPAREIL DE LECTURE AUTOMATIQUE POUR UNE BOtlE 
DE PETRI MUNIE D'UN COUVERCLE 

La pr^ente invention conceme un perfectionnement pour un 
appareil de lecture automatique d*un antibiogramme. 

On connait, par le brevet US n"" 4 701 850^ un appareil de 
lecture d'un antibiogramme, comportant un tube fluorescent annulaire 
engendrant un 6clairage diffiis k Tint^rieur d'un b&ti, une plaque de 
support inclin6e sur le dessus du b&d, ladite plaque comportant un 
receptacle k fond transparent pour permettre la diffusion de la lumifere 
engendr6e par le tube fluorescent, ledit receptacle etant destine k 
recevoir une boite de Petri contenant des pastilles d'antibiotique 
positionndes sur un milieu de culture ensemence avec un germe. Un 
microprocesseur est associe k Tappareil et connects par un c&ble k un 
pied k coulisse eiectronique pour mesurer k distance le diamfetre des 
cercles d'inhibition autour de chaque pastille d*antibiotique. Le pied k 
coulisse comporte un ecran d'affichage k cristaux liquides pour 
visualiser les valeurs des diam&tres mesurds. 

La prdsente invention a pour premier but de proposer un 
perfectionnement pour un appareil de lecture d'un antibiogramme, qui 
permette une lecture automatique de la surface d'une boite de Petri. 

A cet effet, Tinvention a pour premier objet un appareil de 
lecture automatique d'un antibiogramme, comportant k Tinterieur d'un 
biti un moyen d'dclairage, une camera eiectronique CCD pour 
I'acquisition de I'image d'un antibiogramme, et des moyens pour 
mettre une boite de Petri dans le champ d'eclairage dudit moyen 
d'eclairage et dans le champ d'observation de ladite camera, ladite 
boite etant destin^e k contenir des pastilles d'antibiotique positionnees 
sur un milieu de culture ensemence avec un germe, caract^rise par le 
fait qu'il comporte une table montde coulissante sur le b&ti, un plateau 
porte-boite monte sur ladite table et destine k recevoir au moins une 
boite de Petri, et des moyens d'entrainement en translation pour faire 
coulisser ladite table dans une position de chargement, dans laquelle le 
plateau est apte k dtre charge ou decharge d'une boite, et dans au moins 
une position de lecture, dans laquelle au moins une portion de la 
surface de la boite est dans les champs d'eclairage et d' observation 
precites. 
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Dans line fonne de realisation particulibre, les moyens 
d'entrainement en translation comportent une courroie sans fin enroul^e 
autour de deux poulies, lesdites poulies 6tant mont^es sur le biti aux 
deux extr^mit^ de la course de coulissement de ladite table, Tune des 
s poulies 6tant apte k 6tre entrainde en rotation par un moteur pour 
d6placer la courroie dont une portion est solidaire en translation de 

■ 

ladite table. 

Selon une autre caractdristique, Tappareil comporte des moyens 
d'entrainement en rotation pour orienter angulairement le plateau porte- 

10 boite par rapport k ladite table, le plateau 6tant montd sur un axe 
d'articulation port6 par ladite table. 

Avantageusement, les moyens d'entrainement en rotation 
comportent une courroie sans fin enroul^e autour de deux poulies, 
lesdites poulies dtant mont^es sur le b&ti aux deux extr^mit^s de la 

15 : course de coulissement de la table, Tune des poulies ^tant apte k ttre 
entrain^e en rotation par un moteur pour ddplacer la courroie qui 
coop&re avec ledit axe d'articulation, de faQon provoquer la rotation 
de cet axe, lors de Tentr^nement de la courroie. 

De preference, les moteurs des moyens d'entrainement en 

20 translation et en rotation sont aptes k entrainer simultanement et k la 
mSme vitesse leur courroie respective, pour provoquer le coulissement 
de la table sans rotation du plateau, alors que le moteur des moyens 
d'entrainement en rotation est apte k &tre active seul pour regler la 
position angulaire du plateau. 

25 Selon encore une autre caracteristique, le plateau comporte des 

empreintes gigognes pour recevoir des boites de differentes dimensions 
et/ou formes. 

On peut prevoir que la table comporte plusieurs paliers montes k 
coulissement sur des tiges de guidage fixees au b&ti, lesdits paliers etant 

30 positionnes au voisinage de Textremite la plus interne de la table, de 
fa^on k permettre k la portion la plus externe de la table, qui supporte 
le plateau, de sortir par une ouverture menagee dans la parol frontale 
du biti, pour venir dans sa position de chargement. Dans ce cas, une 
noix de stabilisation peut 6tre montee coulissante sur Tune des tiges de 

35 guidage du b&ti et sur des arbres de guidage portes par ladite table, de 
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&Con que ladite noix soit sensiblement an droit du plateau, dans chaque 
position de lecture, dans laquelle le plateau est rentr6 dans le biti. 

Avantageusement, un moyen de rappel dlastique est mont^ entre 
ladite noix et la table pour soUiciter la noix cdntre une but6e situ6e 

5 sensiblement au droit du plateau sur ladite table. 

Dans un mode de realisation particulier, la camera est une 
camera CCD lin^aire mont^e sur un premier support 2i Tint^rieur du 
b&ti, et le moyen d'6clairage comporte une barrette rectiligne mont^ 
sur un deuxi&me support et apte k envoyer des pinceaux lumineux 

10 obliques sur une portion de surface de la boite, les moyens 
d'entrainement en translation £tant aptes k d^placer la table sur une 
course de lecture d^iinissant une succession de positions de lecture 
pour permettre k la camera lindaire d'acqu^rir T image de la totality de 
la surface de la boite. 

IS / Avantageusement, les deux supports pr6cit6s sont articulds sur le 

b4ti de faQon k rdgler T obliquity des pinceaux lumineux et/ou du plan 
d'observation de la camera, par exemple sur une plage angulaire de 
Tordre de 30''. On pent 6galement prdvoir que la camera et la barrette 
rectiligne sont mont^es r6glables en hauteur sur leur support respectif. 

20 Selon une autre caract6ristique, la camera est fix6e k une plaque 

porte-disque k filtres, un disque rotatif k filtres ^tant articul^ sur ladite 
plaque et comportant une plurality de filtres optiques dont les bandes 
passantes ont des gammes de longueur d'ondes diffi^rentes, lesdits 
filtres 6tant angulairement rdpartis sur le disque, de fagon k pouvoir 

25 sdlectivement intercaler un filtre determine dans le plan d' observation 
de la camera. 

Dans ce cas, Tappareil pent comporter des moyens de selection 
automatique des filtres, lesdits moyens de selection comprenant un bras 
articul6 k son extr^mit^ infi^rieure sur le bkti, une courroie 

30 d*entrainement enroul^e autour de deux poulies mont^es sur chaque 
extr6mit6 dudit bras, la poulie inf^rieure dtant apte k &tre entrain^e en 
rotation par un moteur, un chariot mont6 coulissant sur le bras et 
portant au moins une poulie coop6rant avec ladite courroie, un arbre de 
transmission solidaire d'une poulie port^ par le chariot, ledit arbre de 

35 transmission 6tant mont€ de mani&re articul^e sur la plaque porte- 
disque, ledit arbre de transmission 6tant muni d*un engrenage 
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engr&nant avec la pdriph^rie du disque pour son entrainement en 
rotation. Avantageusement, la plaque porte-disque est articulde sur le 
premier support pour un r6glage angulaire fin de Tobliquit^ du plan 
d^observation de la cam^ra^ par exemple sur une plage angulaire de 
rordrede4*'. 

Selon encore une autre caract6ristique» la barrette rectiligne 
comporte un faisceau de fibres optiques dont les extrdmitds aval sont 
rdguli&rement r^parties le long de la barrette et incurvfes vers le bas 
pour former une ligne de points lumineux engendrant un pinceau 
lumineux sensiblement en forme de di^re vers une portion de surface 
delabotte. 

L'appareil de T invention pent comporter une unit6 de traitement 
informatique pour traiter les informations contenues dans Timage 
acquise par la camera et pour calculer, notanmient, le diam&tre des 
; cercles d' inhibition autour de chaque pastille d'antibiotique. Ladite 
unit^ de traitement pent dtre associde k un ^cran d'affichage pour 
visualiser Timage acquise par la camera et les informations traits par 
ladite unit^ de traitement, k un clavier pour entrer des donndes et des 
instructions k Tunit^ de traitement, h, un lecteur de disque magndtique 
et/ou optique, et, optionnellement, k un lecteur de codes-barres pour 
lire les codes barres des boites de Petri charg6es dans Tappareil. 

Avant lecture, les boites de Petri sont gdn^ralement ferm^es par 
un couvercle pour pr^erver leur contenu de toute contamination avec 
Text^rieur. Toutefois, pour la lecture, il est n^cessaire d'enlever le 
couvercle, puis de remettre le couvercle en place, apr5s lecture, ce qui 
engendre des operations manuelles suppl^mentaires et augmente les 
risques de contamination du contenu de la boite. 

L'invention a pour deuxi&me but de proposer un appareil de 
lecture automatique d'un antibiogramme, dans lequel la lecture de la 
boite s^effectue sans operation manuelle sur son couvercle. 

A cet effet, T invention a pour deuxifeme objet un appareil de 
lecture automatique d'lm antibiogramme, comportant k Tint^rieur d'un 
biti un moyen d'^lairage, une camera dlectronique CCD pour 
I'acquisition de Timage de T antibiogramme, et des moyens pour mettre 
une boite de Petri dans le champ d*6clairage dudit moyen d'^clairage et 
dans le champ d'observation de ladite camera, ladite boite ^tant 
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destin^e ^ contenir des pastilles d*antibiotiques positionn^es sur iin 
milieu de culture ensemenc^ avec un genne, caractdris^ par le fait que 
le h&d contient des moyens de prehension automatiques pour saisir les 
bords d'un couvercle de la boite et des moyens de levage automatiques 

5 pour abaisser les moyens de prehension dans une position basse de 
prise ou de pose du couvercle et pour Clever les moyens de prehension 
dans une position haute, dans laquelle le couvercle est hors des chanips 
d'eclairage et d*observation precites. 

Dans une forme de realisation particuli^re, les moyens de 

10 prehension forment un etau ou une pince dont les deux bras se 
terminent k leur extremite libre par des m&choires aptes k venir en 
appui respectivement contre deux bords opposes du couvercle, lesdits 
bras etant aptes k etre rapproches Tun de I'autre pour serrer le 
couvercle entre les m&choires. Avantageusement, les moyens de 

15 ; prehension comportent un c&ble sans fin, qui est enrouie autour de deux 
' poulies montees chacune k Texterieur de Tespace intercalaire entre les 
bras, Tun des bras etant solidaire d'un brin du c&ble, alors que Tautre 
bras est solidaire de I'autre brin du c&ble, qui s'etend parall61ement au 
premier brin, de I'autre cdte du plan passant par les axes des deux 

20 poulies, de fogoh que le deplacement du c&ble provoque simultanement 
le deplacement des deux bras, qui se rapprochent/s'eioignent 
symetriquement I'un de I'autre. 

Dans une forme de realisation particulifere, les moyens de 
prehension comportent un moyen de soUicitation eiastique pour 

25 solliciter, en permanence, les deux bras I'un vers I'autre, et un chariot 
de butee deplagable entre les bras, ledit chariot etant apte k venir en 
appui contre Tun des bras pour ecarter symetriquement les deux bras 
I'un de I'autre, ou etant apte k s'eioigner de ce bras pour liberer le 
rapprochement symetrique des deux bras. 

30 Selon une autre caracteristique, un moyen de commande est 

prevu sur le b&ti pour cooperer avec une pi^ce de liaison, qui est liee 
en translation k un element d'actionnement des moyens de prehension, 
ledit element d'actionnement etant apte h actionner le deplacement des 
bras des moyens de prehension. Avantageusement, ladite pi^ce de 

35 liaison comporte une lumi^re oblongue verticale traversee par ledit 
element d'actionnement, pour permettre au moyen de commande 
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d'entrainer le d^piacement horizontal de la pi^e de liaison et done de 
r^l^ment d*actionnement, tout en permettant un d6battement vertieal 
dudit 61^ment d'actionnement par rapport k la pi^ce de liaison, sous 
Taction du moyen de levage. 

s Le moyen de levage pent comporter sur le biti im chemin de 

came sur lequel se d6place un ^16ment suiveur de came solidaire de 
r^l^ment d*actionnement, ledit chemin de came £tant conform^ de 
&Qon k provoquer successivement, lors du d^placement de la pi^e de 
liaison, une descente, puis une translation et, enfin, une remont^e de 

10 rdl^mentd'actionnementdes moyensdepr6hension. 

Selon encore une autre canict6ristique, le moyen de levage 
comporte des guides verticaux et un support 616vateur portant les 
moyens de pr6hension et coulissant sur lesdits guides verticaux. 

Dans une forme de realisation particulifere, le moyen de 

15 commande est un cSble solidaire de la pi^e de liaison et apte Si 
Tentrainer en translation horizontale, et I'dl^ment d'actionnement est 
form^ par le chariot pr&:it6. 

Dans ce cas, on pent pr6voir que le chemin de came est formd 
par une ouverture sensiblement en U 6yas6, la base du U s'^tendant 

20 sensiblement horizontalement et se prolongeant par deux branches 
lat^rales inclines yers le haut et s'^cartant Tune de Tautre, de fagon 
que le d6placement de r616ment suiveur de came sur une premiere 
branche lat^rale inclin^e provoque simultan^ment la descente du 
support 616vateur et le d6placement sur une premiere course du chariot, 

2S puis que le d^placement de r€16ment suiveur de came sur la base du U 
provoque le d^placement lin^aire du chariot sur une deuxi&me course, 
au cours de laquelle les bras des moyens de prehension sont aptes k 
saisir le couvercle de la boite, et enfin, que le d^placement de l* dement 
suiveur de came dans la deuxifeme branche lat^rale inclin^e provoque 

30 simultan6ment la remont^e du support ei6vateur et le d^placement du 
chariot sur une troisi^me course, sans action sur les bras qui serrent le 
couvercle sur Teffet du moyen de sollicitation eiastique. 

Selon une autre caract^ristique, le moyen de sollicitation 
eiastique est un ressort s'6tendant entre les deux bras des moyens de 

35 prehension, lesdits bras etant guides en translation par des tiges de 
guidage portees par le support eievateur. 
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Avantageusement, le support 616vateiir comporte des moyens de 
detection de la presence du couvercle, ces moyens de d6tection 
comportant un dmetteur et un r^cepteur^ par exemple des diodes h. 
inftarouge, positionn^s de fagon que le signal 6mis par I'^metteur 
5 puisse £tre recu par le r&:epteur, apr^ reflexion sur le couvercle, lors 
de la descente du support 616vateur, Tabsence de r^eption du signal 
par le r6cepteur, lors de la descente provoquant automatiquement le 
retour en arrifere vers sa position imtiale du support 616vateur. 

On pent pr^voir que le chariot comporte un premier galet apte k 
10 coulisser verticalement dans I'ouverture oblongue verticale de la pi^e 
de liaison et un deuxifeme galet formant £16ment suiveur de came qui 
roule sur le chemin de came. 

Bien entendu, les premier et second objets de T invention peuvent 
tire pris seuls ou combin6s de fagon k 6tre int^gr^s dans un mdme 
15 : appareil. 

Pour mieux faire comprendre les objets de T invention, on va en 
d^crire maintenant, k titre d'exemple purement illustratif et non 
limitatif, un mode de r^lisation repr^sent6 sur le dessin annex6. 

Sur ce dessin : 

20 - la figure 1 est une vue en perspective frontale du b&ti de 

Tappareil de Tinvention ; 

- la figure 2 est une vue en perspective arri&re de la figure 1 ; 

- la figure 3 est une vue en perspective des unit6s de commande 
^lectronique et optique mont^es sur une partie du biti de la figure 1 ; 

25 - la figure 4 est une vue en perspective de plusieurs composants 

de Tappareil de I'invention, destines k £tre places dans la zone de 
lecture de I'appareil ; 

- la figure 5 est une vue en perspective arri&re de la figure 4 ; 

- la figure 6 est une vue en perspective de dessus de la seule table 
30 coulissante de la figure 4 ; 

- la figure 7 est une vue en perspective de dessous, suivant la 
flfeche Vn de la figure 6 ; 

- la figure 8 est une vue sch6matique et de dessus des moyens 
d'entrainement en translation de la table et des moyens d'entrainement 

35 en rotation du plateau porte-boite de la figure 4 ; 
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- la figure 9 est une demi-vue partielle et en coupe suivant la 
ligne IX-IX de la figure 8 ; 

" la figure 10 est une vue scMmatique de dessous de la table de 
la figure 4, dans sa position rratr^e de lecture ; 
5 - la figure 11 est une vue analogue k la figure 10, mais 

repr&entant la table dans sa position sortie de chargement ; 

- la figure 12 est une vue en perspective de la noix de 
stabilisation de la figure 10 ; 

- la figure 13 est une vue de fsice de la noix suivant la flfeche Xm 
10 sur la figure 12 ; 

- la figure 14 est une vue sch6matique partielle et en coupe 
suivant un plan horizontal le long de la ligne XIV-XIV de la figure 15, 
repr^entant les moyens de prehension et de levage pour la 
manipulation automatique d'un couvercle de botte ; 

15 i^ figure 15 est une vue schematique partielle et en elevation 

' verticale suivant la ligne XV-XV de la figure 14, repr&entant les 
moyens de commande pour les moyens de prehension et de levage ; et 

- la figure 16 est une vue sch^matique partielle et de dessous des 
moyens de prehension de la figure 14. 

20 Sur la figure 1, on voit un b&ti 1 d'un appareil de lecture 

automatique d*un antibiogramme, ce bati comportant une facade 
firontale 2 s'dtendant sensiblement verticalement et un socle 3 
s*6tendant sensiblement horizontalement. Sur la facade 2, on a m6nage 
une ouverture sensiblement carr^e pour un dcran d^affichage 4, deux 

25 ouvertures sensiblement trapdzoidales 5 pour des haut-parleurs, une 
premi&re ouverture rectangulaire 6 pour loger un lecteur de disquette 
magnetique ou de disque optique (CD-ROM), et une deuxi&me 
ouverture rectangulaire allongee 7 ddfinissant un passage d' entree pour 
les boites de Petri B. 

30 Le socle 3 comporte k I'avant un clavier 8, qui est mont6 

retractable dans le socle. Ce clavier 8 peut ^tre equipe d'un lecteur de 
code barres pour lire les codes barres sur une boite de Petri. 

Sur la figure 2, on voit que le socle 3 definit sur sa sur£ace 
sup6rieure plusieurs zones, dont une zone 9 est destinee k supporter 

35 une unite de traitement informatique, par exemple un ordinateur ou un 
microprocesseur, sensiblement au droit de la premifere ouverture 6 
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pr^it6e, une zone 10 est destin^e k recevoir une unit^ de commande 
optique 11, une zone 12 sitade dans le prolongement de la deuxi^me 
ouverture 7 pr^it^e d^finit une zone de lecture des boites de Petri, et 
une zone 13 destine k recevoir les connexions ^lectriques k 
5 Talimentation g^n6rale du secteur et un interrupteur de marche/arrdt de 
Tappareil. 

Sur la figure 3, on voit que le socle 3 a un profil sensiblement en 
U inverse d^finissant un logement infdrieur 14 dans lequel pent 
coulisser le clavier 8 pr£cit6. L'unit6 de commande optique comporte 

10 un premier boitier IS contenant une source de lumifere, par exemple 
une lampe, et un deuxifeme boitier 16 contenant un ventilateur pour le 
refroidissement de la lampe. Sur le boitier 15 , on voit un orifice 15a 
pour le passage d*un faisceau de fibres optiques en direction d'une 
barrette rectiligne 17 (visible sur les figures 4 et 5). A Tarrifere de la 

15 , zone de lecture 12, est mont6e une unit6 de commande 61ectronique 18 
- pour la commande d'une camera 61ectronique k transfert de charge dite 
"CCD" 19. 

Sur les figures 4 et 5, on a repr6sent£ un support sensiblement 
rectangulaire 20 destine k dtre mont^ sur la zone de lecture 12 pr6cit6e. 

20 Ce support 20 comporte deux tiges de guidage paralldes 21 s'^tendant 
sur toute la longueur du support entre une parol arrifere 22 et une parol 
frontale 23. Sur la parol frontale 23 du support 20, est mont^e une 
plaque firontale 24 sensiblement en forme de U inverse, de manifere k 
d^finir une ouverture sensiblement rectangulaire 25 destin^e k venir en 

2S face de la deuxibme ouverture 7 de la facade avant 2 du bkti de 
TappareU. 

Les ouvertures 7 et 25 ont une forme adapt6e pour permettre le 
passage d'une table coulissante 26 sur laquelle est mont6, de manifere 
articul^, un plateau porte-bolte 27, qui est destin6 k recevoir une boite 

30 de Petri B munie de son couvercle C (voir figure 9). 

La table 26 comporte une portion rectangulaire, qui se prolonge 
vers Tavant par une portion semi-circulaire. Un orifice 28 est m6nag^ 
sensiblement au centre de courbure de la portion semi<-circulaire de la 
table 26 et une nervure en croix 29 est pr^vue en saillie sur la portion 

35 rectangulaire de la table pour la rigidifier, comme visible k la figure 6. 
Sur la figure 7, on voit que la table 26 comporte une jupe ext^rieure 
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26a s*6teiidant vers le bas sur toute la pdriphdrie de la table, k 
r exception de son bord arrl&re. Une deuxifeme jnpe 2^ est pr6vue en 
saillie de la face inf^rieure de la table 26 et s'^tend de mani&re 
sensiblement concentrique k la premiere jupe 26a. Sur le bord arrifere 
de la table 26, sont pr6vus deux paliers 30, positionn6s chacun dans 
Tespace intercalaire entre les deux jupes 26a et 26l2. Sur Tun des deux 
bords lat€raux de la table 26, est pr^vu un troisifeme palier fixe 31, 
sensiblement au voisinage d'un palier 30. Chaque palier 30 ou 31 est 
reconvert d*un chapeau 32, qui est fix6 sur le palier associ^ pour 
former un passage glissant pour une tige de guidage 21 du support 20. 

La table 26 comporte sur son bord oppose k celui qui comporte le 
palier 31, plusieurs pattes de fixation 33 dispos6es sensiblement aux 
deux extrdmit6s longitudinales de la table 26, pour y agrafer deux 
arbres de guidage 34, qui sont solidaires de la table 26. 

Une noix de stabilisation 35, mieux representee sur les figures 12 
et 13, est montde coulissante sur une tige de guidage 21 et k 
coulissement sur les deux arbres de guidage 34. La noix 35 comporte 
un passage central cylindrique 36 k travers lequel est insdr^e k 
coulissement la tige de guidage 21 et deux rainures lat^rales 37 k 
travers lesquelles coulissent les arbres de guidage 34. Deux encoches 
38 sensiblement en C sont m^nagdes dans chaque rainure 37, de facon 
k loger un palier en plastique (non represent^) dans chaque encoche 38, 
pour ameliorer le glissement des arbres de guidage 34 dans les rainures 
37. 

Un ressort de compression 39 pent 6tre mont6 entre la noix 35 et 
le palier 30 en vis-k-vis, de fagon k soUiciter la noix 35 vers Tavant de 
la table 26. Bien entendu, un autre ressort pourrait etre pr^vu, de fagon 
k assurer un rappel de la table 26 vers sa position sortie. 

Lors du coulissement de la table 26 dans la direction de la fifeche 
Fl sur la figure 10, on voit que la noix 35 vient en appui contre les 
pattes de fixation avant 33 de la table 26, sous Taction du ressort 39, ce 
qui permet de maintenir la noix 35 sensiblement au droit du plateau 
porte-bo!te, lorsque la table se deplace sur sa course de lecture, pour 
stabiliser ainsi la boite pendant la lecture par Tappareil. Inversement, 
lors du coulissement de la table 26 vers la position sortie, selon la 
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flfeche F2 sur la figure 11, la noix 35 vient en appui contre la paroi 23, 
en comprimant le ressort 39. 

Sur la figure 7, plusieurs pions 40 sont form6s en saillie sur le 
dessous de la table 26, ces pions 40 £tant destines k servir d*axe 
d' articulation pour des poulies, comme expliqu6 plus loin. 

Le plateau porte-boite 27 comporte plusieurs empreintes 
gigognes circulaires 41 k 43 dont le diam&tre est adapts pour recevoir 
des boites circulaires de diffiSrents diamfetres, par exemple 90, 100 et 
140 mm. L'empreinte 41, de plus faible diam&tre, est Tempreinte la 
plus profonde. En outre, Tempreinte circulaire 43, de plus grand 
diam&tre, comporte quatre lobes saillants 44, r^guli^rement r^partis, 
pour recevoir les coins d'une boite carr6e, par exemple de 120 mm de 
largeur. La difference de hauteur entre la plus petite empreinte 41 et la 
plus grahde empreinte 43 peut 6tre de Tordre de 3 mm. Les bo!tes 
. peuvent avoir une hauteur qui varie entre 14 et 20 mm. 

On va maintenant ddcrire les moyens d'entrainement en 
translation de la table coulissante 26. Ces moyens comprennent une 
premiere courroie crantte sans fin 50 qui est enroul6e autour de deux 
poulies 51, dispos6es aux deux extr^mit^s longitudinales du support 20, 
comme visible sur les figures 5 et 8. La poulie 51 qui est situ6e k 
Tarribre du support 20 est destine k 6tre entratn6e par un moteur 
61ectrique, dont le carter 52 est visible sur la figure 5. La courroie 
crant6e 50 est solidaire en un point 53a d'une plaque de fond 53 qui est 
destin^e k £tre fixte sur le dessous de la table 26, k Tint^rieur de la 
jupe p^riphdrique int^rieure 26b de la table, comme represents k la 
figure 9. Sur la figure 5, on voit plusieurs poulies de renvoi 54, pour 
r6gler la tension de la courroie crant6e 50. 

L'appareil de Tinvention comporte Sgalement des moyens 
d'entrainement en rotation pour faire pivoter le plateau 27 par rapport k 
la table 26. Ces moyens d'entrainement en rotation comprennent une 
deuxi&me courroie crantSe sans fin 55, enroulSe autour de deux poulies 
56, qui sont disposSes aux deux extrSmites longitudinales du support 
20, la courroie 55 s'Stendant parallfelement k la courroie 50. La 
courroie 55 vient s'enrouler autour d'une poulie 57 solidaire d'un axe 
de rotation 58, par Tintermediaire de deux poulies de renvoi 59, 
r ensemble des poulies 55 et 59 etant portd par le fond 53 de la table 
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26. L'axe de rotation 58 est solidaris^ de la poulie 57 par une clavette 
60, comme visible sur la figure 9. L'axe de rotation 58 comporte k son 
extr^mit^ sup^rieure quatre dents radiales 58i r^guli&rement r6parties, 
qui sont destinies ^ s'engager dans des encoches correspondantes 61a 

5 d'un manchon 61, qui fsut saillie sur le dessous du plateau 27. Les 
dents 58a et les encoches associ^es 61a permettent d4ndexer 
prdcis^ment T orientation du plateau 27 par rapport k la table 26. Le 
plateau 27 est amovible, pour permettre son nettoyage, afin d'6viter 
toute contamination entre les lectures successives. 

10 L*axe de rotation 58 est solidaire en rotation d'un plateau 

d'entrainement 62, qui s*6tend entre la surface sup^rieure de la table 26 
et la surface inf6rieure du plateau 27. Le plateau d'entrainement 62 
comporte une gorge circulaire 62a dans laquelle est dispos6 un 
bourrelet en caoutchouc 63, pour entrafner par friction le plateau 27. 

15 Des roulements k billes 64 sont prdvus entre Taxe de rotation 58 et le 
fond 53 de la table 26, et entre le passage 28 de la table 26 et le plateau 
d'entrafnement 62. 

La poulie 56, qui se situe k Tarrifere du support 20, est ^galement 
destinde k £tre entrain^ par un moteur ^lectrique (non rq>r6sent6). 

20 Le fonctionnement des moyens d*entratnement en translation et 

en rotation va maintenant dtre bri^vement d€crit. 

Lorsque les deux courroies 50 et 55 sent simultan6ment 
entraindes k la mdme vitesse, le fond 53 et done la table 26 se ddplacent 
en translation, sans rotation de la poulie 57. 

25 En revanche, lorsque seule la courroie 55 est entrain^, la table 

26 reste mobile et la poulie 57 est entrain^e en rotation, pour faire 
pivoter le plateau porte-boite 27. 

Si seule la courroie 50 6tait entrain6e, on obtiendrait 
simultan^ment un coulissement de la table 26 et une rotation du plateau 

30 27. On pourrait ^galement entrainer les deux courroies 50, 55 k des 
vitesses diffi^rentes, pour provoquer simultan6ment un coulissement de 
la table 26 et une rotation angulaire d6termin6e du plateau 27. 

La rotation du plateau 27 est pr6vue notamment pour permettre la 
lecture d'un code barres sur la boite, lorsque Tappareil est ^uip^ d'un 

35 lecteur de codes barres. La rotation du plateau 27 permet €galement 
une pose al6atoire de la boite sur le plateau, d^s lors que Ton a 
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positionn^ une pastille de reconnaissance sur le milieu de culture 
contenu dans la boite, pour permettre d'identifier la position des 
diffi^rentes pastilles d'antibiotique. 

On va maintenant d^rire les moyens de pr^ension et de levage 
dtt couvercle C de la boite B, lorsque la table 26 arrive dans la zone de 
lecture de I'appareii, en r6fi£rence aux figures 4 et 5 et 14 k 16. 

Un support ^l^vateur 70 est mont^ coulissant sur deux colonnes 
verticales de guidage 71, lesdites colonnes 71 £tant fix6es k leur 
extrdmit^ inf^rieure au support 20» de part et d'autre de I'ouverture 25 
de la plaque frontale 24. Avantageusement, le support d^yateur 70 est 
mont6 sur une colonne 71, par Tinterm^diaire d'un coulisseau 72, et 
sur I'autre colonne 71, par un palier fiottant 73. Le support 616vateur 
70 comporte deux tiges transversales 74 sur lesquelles coulissent deux 
bras parallfeles 75. Les deux bras 75 forment ensemble un 6tau dont les 
i michoires sont constitutes chacune par deux tiges verticales parall&les 
76, qui sont destine k venir contre les bords oppose du couvercle C. 

Sur le dessous du plateau dltvateur 70, sont mont^ k chaque 
GxtrimM transversale deux poulies 77 autour desquelles est enroult un 
c&ble d'entrainement 78, comme visible sur la figure 16. L'un des bras 
75 est relit en 75a k l'un des brins du c&ble d'entrainement 78, alors 
que I'autre bras 75 est relit en 7512 k I'autre brin du cfible 78, les deux 
brins du c&ble 78 s'ttendant parall^lement et symttriquement par 
rapport k un plan passant par les axes des poulies 77. Un ressort de 
traction 79 est montt entre les deux bras 75 pour les soUiciter l'un vers 
I'autre, pour la prise du couvercle. Ainsi, sous Taction du ressort 79, 
le c^ble d'entrainement 78 se dtplace, de £acon k rapprocher 
symttriquement les deux bras 75 l'un de I'autre. 

Un chariot mobile 80 est montt sur les tiges 74, de fagon k 
s'opposer au libre dtplacement de l'un des bras 75. Le chariot mobile 
80 con^orte un arbre 81 s'ttendant dans la direction longitudinale et 
vers I'avant, I'arbre 81 portant deux galets 82, 83. L'arbre 81 tiraverse 
une ouverture allongte 70i du support tltvateur 70, comme visible sur 
les figures 5 et 14, ce qui permet un coulissement transversal du chariot 
80 par rapport au support tltvateur 70. Le galet 82 est logt de manibre 
coulissante dans une ouverture oblongue verticale 84 d'une pi^e de 
liaison 85, cette demibre ttant solidaire en 85a d'un c&ble de 
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commande 86. Le deuxifeme galet 83 est log6 dans une lumi&re 87, 
m^nag6e k travers la plaque frontale 24 du support 20. La lumi^re 87 
pr^sente une forme sensiblement en U ^vas6 vers le haut, comme 
visible sur la figure 4. La base 8712 de la lumifere en U s*£tend 
sensiblement horizontalement et se prolonge k ses deux extr6mit^ par 
deux portions inclines 87a et 87£. La lumi^re 87 constitue un chemin 
de came sur lequel pent rouler le galet 83, qui forme un £16ment 
suiveur de came. 

Comme visible sur les figures 5 et IS, le cible de commande 86 
est un cible sans fin, qui vient s'enrouler autour d*une poulie motrice 
90 splidaire d'un arbre moteur 91, qui fait saillie d*un carter moteur 92 
contenant le moteur de commande des moyens de prehension et de 
levage. A partir de la poulie motrice 90, les deux brins du edible de 
commande 86 passent sur une poulie .93 k double gorge montte sur une 
parol lat^rale du support 20, les deux brins s'dtendant parallMement, 
dans un plan horizontal jusqu'k une autre poulie k double gorge 94, qui 
renvoie les deux brins du c&ble ^vers deux poulies 95, 96 k simple 
gorge, qui sont montdes sur la plaque frontale 24 du support 20, en 
6tant 16g&rement ddcal^s I'une de Tautre dans la direction transversale. 
Puis, les deux brins du c&ble 86 s'^tendent sensiblement parallfelement 
et transversalement pour venir s*enrouler autour d'une poulie 97 
mont^e k Vextr6mit6 trans versale oppose de la plaque frontale 24. 

Ainsi, on pent obtenir simultan^ment un mouvement vertical et 
un mouvement transversal des bras, ayec un seul moyen de commande. 

Comme visible sur la figure S, le support 616vateur 70 porte un 
ddtecteur infrarouge comportant un 6metteur 100 et un r^epteur 101, 
le r^cepteur 101 dtant destin6 k recevoir le rayon envoy6 par T^metteur 
100, apr^s reflexion sur le couvercle C de la boite B, lorsque le 
couvercle est k une distance pr^6termin6e du d^tecteur k infrarouge. 
Cette distance predetermine est calcuiee en fonction du debattement 
vertical du support eidvateur 70 et de la variation de hauteur du 
couvercle, par rapport k la table 26. La hauteur du couvercle par 
rapport k la table pent varier en fonction de la hauteur de la botte et de 
la profondeur des empreintes gigognes du plateau porte-boite. 

Le fonctionnement des moyens de prehension et de levage va 
maintenant 6tre brifevement explique. 



WOOO/49130 PCT/FROO/00318 

-.15 

Apr6s que I'utilisateur ait charg6 une boite de Petri sur le plateau 
27, lorsque ce dernier se trouve dans sa position de ctuurgement 
illustr^e sur les figures 4, S et 11, I'utilisateur active les moyens 
d'entrainement en translation de la table 26, par exen^le k I'aide du 
clavier 8, pour d^lacer la table 26 vers sa position illustr^ en traits 
interrompus sur les figures 4 et 5 et en trait plein sur la figure 10. 
que la boite de Petri atteint sa position de lecture, des capteurs de 
position port^s par exen^)le par des pattes 102 dans la zone optique 12, 
activent le moteur de conunande 92. Lorsque le c&ble de commande 86 
est entrain^, la pi6ce de liaison 85 se ddplace transversalement, ce qui 
entraine le d^placement transversal du chariot 80, par Tinterrnddiaire 
du galet 82. Le bras 75, qui £tait initialement en appui contre le chariot 
80, empechant tout rapprochement des bras 75, peut d€sormais se 
rapprocher de Tautre bras, sous Taction du ressort 79. Simultan^ment, 
; le galet 83 se ddplace dans la premi&re portion inclin^e 87a de la 
lumifere 87 en U, ce qui provoque une descente du chariot 80, laquelle 
descente est permise par le coulissement du galet 82 dans la lumi^re 
verticale oblongue 84 de la pi&ce de liaison 85. La descente verticale du 
chariot 80 provoque la descente du support ^16vateur 70 et done, des 
bras 75. Lorsque le galet 83 arrive en bas de la portion inclin^e 87a, 
r^cartement relatif des bras 75 est sup6rieur k la plus grande dimension 
d'un couvercle de boite. Ainsi, lorsque le galet 83 se d6place dans la 
portion horizontale 87b de la lumi&re 87, les tiges 76 des bras 75 
peuvent venir en appui contre les bords opposes du couvercle. Les tiges 
76 des bras 75 sont maintenues en appui contre les bords opposiSs du 
couvercle, sous Taction du ressort 79. Le chariot 80, qui n*est pas 
solidaire des bras 75, pent continuer k se d£placer transversalement 
jusqu'k ce que le galet 83 atteigne T autre extr^mi^ de la portion 
horizontale 87h de la lumi^re 87. Puis, le galet 83 remonte dans la 
deuxi&me portion inclin^e 87£ de la lumi&re 87, ce qui provoque 
simultandment une remontee du support 61^vateur et une translation du 
chariot 80, sans que ce dernier puisse venir en contact avec Tautre bras 
75. 

Lorsque le support ^16vateur 70 a atteint sa position haute, aprfes 
prise du couvercle, le moteur 92 s*arr£te et le coulissement de la table 
26 reprend pour obtenir une lecture de Tensemble de la botte de Petri 
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par la camera 19. Lorsque la lecture est terminde, la table 26 revioit & 
sa position de lecture initiale^ qui est d6tect6e par les capteurs 102, 
pour actionner, en sens inverse, les moyens de prdhension et de levage 
qui suivent les operations inverses k celles pour la prise du couvercle« 

5 Si une boite de Petri est charge sans couvercle sur le plateau 27, 

lors de la descente du support 6Mvateur 70, le r6cepteur 101 des 
moyens de detection ne revolt pas le signal ^mis par rSmetteur 100, de 
sorte que le moteur 92 entraine en sens inverse le c&ble de commande 
86 pour ramener le support 616vateur dans sa position initiale. En effet, 

10 il est important d'arr&ter les moyens de prehension, en T absence de 
couvercle, car autrement les moyens de prehension pourraient saisir les 
bords de la boite et la soulever hors du champ de lecture. 

On va maintenant d^crire plus en detail le montage de la barrette 
rectiligne 17 et de la camera 19 en reference aux figures 4 et S. 

15 La barrette rectiligne 17 contient un faisceau de fibres optiques 

logees dans une gaine 110, ladite barrette 17 etant fixee sur une plaque 
qui comporte des tetons transversaux saillants 111 loges daiis des 
lumi&res verticales oblongues 112 d'un etrier support 113, pour regler 
en hauteur la position de la barrette rectiligne 17 par rapport h, la table 

20 coulissante 26. L'etrier support 113 est articuie k ses extremites 
inferieures autour d'un axe d' articulation 114 sur le support 20. Une 
lentille cylindrique divergente 1 IS est montee sur T etrier support 1 13 et 
intercaiee sur le pinceau luminenx engendre par la barrette 17 pour 
eiargir la zone d'eclairage sur la surface de la boite. 

25 Un deuxi&me etrier support 116 est articuie sur le m6me axe 

d 'articulation 114, une plaque 117 etant montee reglable en hauteur sur 
ledit etrier support 116. La camera 19 est fixee sur un plateau 118, qui 
est monte de manibre articuiee autour d'un axe transversal sur la plaque 
117. Le plateau 118 supporte, en outre, un disque rotatif 119, qui 

30 comporte une pluralite de filtres optiques 120, qui sont angulairement 
rdpartis de mani^re reguli^re^ Les filtres 120 ont des bandes passantes, 
qui s*etendent sur des plages de longueurs d'ondes differentes, afin 
d*optimiser le contraste entre les zones contaminees et les zones 
inhibees de la sur&ce de la boite. 

35 Le disque 119 comporte k sa peripherie un engrenage heiicoidal It 

45** qui engrfene avec une roue d ' engrenage conjuguee 121 solidaire 
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d'un arbre de transmission 122, qui est mont6 de mani&re pivotante k 
travers deux bras du plateau 118. Une extr€mit6 de I'arbre 122 est 
solidaire en rotation d'une poulie 123, qui est mont^ sur un chariot 
coulissant 124. Ce chariot 124 comporte deux poulies de renvoi 125 

5 dispos^es de part et d'autre de la poulie 123. Le chariot 124 est mont^ 
coulissant sur un bras 126, qui est articul^ k son extr^mit^ inf(5rieure 
sur une poulie motrice 127. La poulie motrice 127 est solidaire en 
rotation de I'aibre moteur d'un bloc moteur 128. L'extr^mit6 
sup6rieure oppos^e du bras 126 comporte une poulie rotative 129. Une 

10 courroie cranb^e sans fin 130 est enroul^ autour des poulies 127 et 129 
et passe autour de la poulie 123, par rintermddiaire des poulies de 
renvoi 125. 

Ainsi, lorsque le moteur 128 entraine la courroie 130, la poulie 
123 est entrain6e en rotation, ce qui provoque la rotation du disque k 

IS filtres 119, par I'intermddiaire de I'engrenage 12L On Obtient ainsi un 
moyen de selection automatique du filtre k positionner devant I'objectif 
de la camera 19. 

Le chariot 124 est mont6 coulissant sur le bras 126 pour pouvoir 
suivre le r^glage en hauteur de la camera 19 par rapport k la table 26/ 

20 On pourra constater que Tensemble des moteurs 52, 92 et 128 

sont situds k Tarribre du support 20, de manifere k pouvoir les loger 
dans une meme enceinte blindde, pour ^viter toute interference de 
rayonnement avee la lecture de Tantibiogranune. 

Avantageusement, les ^triers supports 113 et 116 sont r^glables 

25 angulairement sur une plage d'environ 30"", alors que le plateau 118 est 
r^glable angulairement sur la plaque 117, sur une plage angulaire plus 
limits d'environ 4"", afin de rdgler finement 1' obliquity du plan 
d' observation de la camera pour 6viter tout reflet parasite dans son 
objectify 

30 Le couvercle C prdsente, de pr^f^rrace, une parol lat6rale 

tronconique 6v^s6o pour iaciliter la remise en place du couvercle sur la 

boite, apr^s la lecture. 

On notera que Tinertie de la table coulissante est faible, car elle 

ne porte aucune motorisation, ni pour son entrainement en translation, 
35 ni pour T entrainement en rotation du plateau porte-boite. En outre, 

aucun cible n*est reli^ k la table coulissante. 
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Bien que I'invention ait 6t6 d6crite en liaison avec line variante 
de realisation particulibre, il est bien 6vident qu'elie n'y est nullement 
limits et qu'elle comprend tous les Equivalents techniques des moyens 
ddcrits ainsi que leurs combinaisons, si celles-ci entrent dans le cadre 
5 de rinvention. 
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REVENDICATIONS 

1. Appareil de lecture automatique d'un antibiogramme, 
comportant k Tint^rieur d'un bkti (1) un moyen d'eclairage (17), line 
camera ^lectronique CCD (19) pour Tacquisition de I'image de 
I'antibiogramme, et des moyens pour mettre une boite de Petri (B) dans 
le champ d'6clairage dudit moyen d'6clairage et dans le champ 
d*observation de ladite camdra, ladite boite 6tant destinde ^ contenir des 
pastilles d'antibiotiques positionn^s sur un milieu de culture 
ensemenc6 avec un germe, caract6ris6 par le fait que le b&ti (1) contient 
des moyens de prehension automatiques (74-82) pour saisir les bords 
d'un couvercle (C) de la botte (B) et des moyens de levage 
automatiques (70-73, 83-87) pour abaisser les moyens de prehension 
dans une position basse de prise ou de pose du couvercle et pour Clever 
les moyens de pr6hension dans une position haute, dans laqtielle le 

I couvercle est hors des champs d'dclairage et d' observation prdcites. 

2. Appareil selon la revendication 1 , caracterisd par le fait que 
les moyens de prehension forment un etau ou une pince dont les deux 
bras (75) se terminent ^ leur extremit6 libre par des m&choires (76) 
aptes k venir en appui respectivement contre deux bords opposes du 
couvercle (C), lesdits bras 6tant aptes k ^tre rapproch6s i*un de I'autre 
pour serrer le couvercle entre les michoires. 

3* Appareil selon la revendication 2, caracterise par le fait que 
les moyens de prehension comportent un cible sans fin (78), qui est 
enrouie autour de deux poulies (77) montees chacune k Texterieur de 
Tespace intercalaire entre les bras (75), I'un des bras etant solidaire 
d'un brin (75a) du cftble, alors que Tautre bras est solidaire de Tautre 
brin (75b) du cible, qui s^etend parall^lement au premier brin, de 
r autre cdte du plan passant par les axes des deux poulies, de fagon que 
le deplacement du cible provoque simultanement le deplacement des 
deux bras, qui se rapprochent/s*eioignent symetriquement Tun de 
Tautre. 

4. Appareil selon la revendication 3, caracterise par le fait que 
les moyens de prehension comportent un moyen de soUicitation 
eiastique (79) pour soUiciter, en permanence, les deux bras (75) Tun 
vers I'autre, et un chariot de butee (80) deplagable entre les bras, ledit 
chariot etant apte k venir en appui contre Tun des bras pour ecarter 
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sym^triquement les deux bras I'un de 1' autre, ou 6taiit apte k s' Eloigner 
de ce bras pour lib^rer le rapprochement sym^trique des deux bras. 

5. Appareil selon Tune des revendications 2 k 4, caract6ris6 par 
le £ut qu'un moyen de commande (8Q est pr6vu sur le b&ti (1) pour 
coopdrer avec une pi^e de liaison (85), qui est li^ en translation k un 
616ment d'actionnement (80) des moyens de prehension, ledit element 
d'actionnement 6tant apte 2i actionner le d6placement des bras (75) des 
moyens de prehension. 

6. Appareil selon la revendication 5, caracterise par le fEiit que 
ladite pi^ce de liaison (85) comporte une lumibre oblongue verticale 
(84) travers6e par ledit element d'actionnement (80), pour permettre au 
moyen de commande (86) d'entndner le d^placement horizontal de la 
pi^e de liaison et done de reidment d'actionnement, tout en permettant 
un d6battement vertical dudit element d'actionnement par rapport k la 
pi^e de liaison, sous Taction du. moyen de levage. 

7. Appareil selon la revendication 6, caract6ris6 par le fait que le 
moyen de levage comporte sur le b&ti (1) un chemin de came (87) sur 
lequel se d^place un element suiveur de came (83) solidaire de 
1' element d'actionnement (80), ledit chemin de came etant conform^ de 
&Qon k provoquer successivement, lors du d^placement de la pifece de 
liaison (85), une descente, puis une translation et, enfin, une remont^e 
de r element d'actionnement des moyens de prehension. 

8. Appareil selon la revendication 7, caracteris6 par le foit que le 
moyen de levage comporte des guides verticaux (71) et un support 
eievateur (70) portant les moyens de prehension (74-82) et coulissant 
sur lesdits guides verticaux. 

9. Appareil selon les revendications 4 et 8 prises simultanemoit, 
caracterise par le fait le moyen de commande est un cdble (86) solidaire 
de la pi^ce de liaison (85) et apte i I'entrainer en translation 
horizontale, et I'eiement d'actionnement est forme par le chariot (80) 
precite. 

10. Appareil selon la revendication 9, caracterise par le fsiit que 
le chemin de came (87) est forme par une ouverture sensiblement en U 
evase, la base (87b) du U s'etendant sensiblement horizontalement et se 
prolongeant par deux branches laterales (87a, 87^) inclinees vers le 
haut et s'ecartant I'une de I'autre, de fegon que le deplacement de 
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r^lgment suiveur de came (83) sur une premi&re branche lat^rale 
incline (87a) provoque simiiltan6ment la descente du support €16vateur 
(70) et le d6placement sur une premiere course du chariot (80), puis 
que le d6placement de T^ldment suiveur de came sur la base (87b) du 
U provoque le d^placement lin6aire du chariot sur une deuxi&me 
course, au cours de laquelle les bras (75) des moyens de prehension 
sent aptes k saisir le couvercle (C) de la boite (B), et enfin, que le 
d^placement de r616ment suiveur de came dans la deuxi&me branche 
lat^rale inclin^e (87s) provoque simultan^ment la remont^e du support 
ei6vateur et le ddplacement du chariot sur une troisi^me course, sans 
action sur les bras qui serrent le couvercle sur Teffet du moyen de 
sollicitation ^lastique (79). 

11. Appareil selon la revendication 10, caract^ris^ psur le fait que 
le moyen de sollicitation ^lastique est un ressort (79) s*6tendant entre 
les deux bras (75) des moyens de prehension, lesdits bras etant guides 
en translation par des tiges (74) de guidage port^es par le support 
eievateur (70). 

12. Appareil selon Tune des revendications 8 k 11, caract^rise 
par le fait que le support ei6vateur (70) comporte des moyens de 
detection de la presence du couvercle (C), ces moyens de detection 
comportant un emetteur (100) et un recepteur (101), par exemple des 
diodes k infrarouge, positionnes de fa^on que le signal emis par 
r emetteur puisse 6tre regu par le recepteur, apr^ reflexion sur le 
couvercle, lors de la descente du support eievateur, Tabsence de 
reception du signal par le recepteur, lors de la descente provoquant 
automatiquement le retour en arrifere vers sa position initiale du support 
eievateur. 

13. Appareil selon la revendication 10, caracterise par le fait que 
le chariot (80) comporte un premier galet (82) apte k coulisser 
verticalement dans Touverture oblongue verticale (84) de la pi&ce de 
liaison (85) et un deuxibme galet (83) formant element suiveur de came 
qui roule sur le chemin de came (87). 

14. Appareil selon Tune des revendications 1 k 13, caracterise 
par le fait qu41 comporte une table (26) montee coulissante sur le b&ti 
(1), un plateau porte-boite (27) monte sur ladite table et destine k 
recevoir au moins une boite de Petri (B), et des moyens d'entrainement 
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en translation (50-52) pour faire coulisser ladite table dans une position 
de chargement, dans laquelle le plateau est apte k £tre charge ou 
d^harg^ d'une botte, et dans au moins une position de lecture, dans 
laquelle au moins une portion de la surfece de la boite est dans les 
champs d'^clairage et d'observation pr6cit6s. 

15. Appareil selon la revendication 14, caract^ris6 par le £eut 
qu'il comporte des moyens d'entrainement en rotation (55-64) pour 
orienter angulairement le plateau porte-boite (27) par rapport k ladite 
table (26), le plateau^tant mont£ sur un axe d'articulation (58) port6 
par ladite table. 

16. Appareil selon la revendication 14 ou 15, caract^ris^ par le 
fait que la camera est une camera CCD lin^ire (19) montte sur un 
premier support (116) k I'int^rieur du biti (1), et le moyen d'^lairage 
comporte une barrette rectiligne (17) mont^ sur un deuxi^me support 
(113) et apte k envoyer des pinceaux lumineux obliques sur une portion 
de surface de la boite (B), les moyens d'entrainement en translation 
(50-52) 6tant aptes k d^lacer la table (26) sur une course de lecture 
d^finissant une succession de positions de lecture pour permettre k la 
cam6ra lindaire d'acqu^rir I'image de la totality de la surface de la 
boite. 

17. Appareil selon la revendication 16, caract6ris6 par le fait que 
la camera (19) est fixde k une plaque (118) porte-disque k filtres, un 
disque rotatif k filtres (119) 6tant articul€ sur ladite plaque et 
comportant une plurality de filtres optiques (120) dont les bandes 
passantes ont des gammes de longueur d'ondes diff(6rentes, lesdits 
filtres 6tant angulairement r6partis sur le disque, de fagon k pouvoir 
sdlectivment intercaler un filtre ddtemiin6 dans le plan d'observation 
de la camera. 
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